













Preshaping 出現時点の比較．二つ目は，利き手と非利き手の STEF 遂行時間の比較．３つ目は Preshaping
出現時点と STEF 遂行時間の検討である．結果，Preshaping 出現時点は利き手が，非利き手よりも有意に
遅延していた．STEF 遂行時間では，利き手が非利き手よりも遂行時間が有意に速かった．また，これら
Preshaping 出現時点と STEF 遂行時間では負の相関を示した．利き手は、非利き手よりも運動経験が豊富
であることから予測的な Preshaping 出現が遅れていても Feed-Forward による誤差が少なく，運動表出は
































　Sangole ら 6）の Preshaping 研究手法に基づいて到
達把持動作中での橈骨茎状突起の接線速度が Peak-
Velocity の 時 点 を Preshaping 出 現 時 点 と し た． 












































遂行時間の比較を対応のある t 検定．Preshaping 出現





　（68.8 ± 4.9％）と，非利き手平均値（58.6 ± 8.2％）を比
　 較すると，利き手が非利き手よりも有意に延長してい
　 た（P<0.03）（図 4）．
② STEF 遂行時間は全被験者の利き手平均（61.9 ± 2.2
　 点），非利き手平均（70 .4 ± 2 .7 点）を比較すると，
　 利き手が非利き手よりも有意に遂行時間は速かった
　（p<0.02）（図 5）．
③ Preshaping 出現時点と STEF 遂行時間では，利き手


































Ford として Preshaping を早期に出現させて，その後の
視覚・体性感覚の Feed-Back を受けながら調整している
為 Feed-Back 期間が長く必要としていると考えられた．






1.  健常成人 5 名を対象に手指巧緻動作を細分化し，
　 到達把持の動作開始から物品接触までに出現する
　 Preshaping を利き手と非利き手で比較した．
2.  Preshaping 出現時点の利き手と非利き手では，利き
　 手が非利き手よりも出現時点が延長しており，利き手で
　 は物体接触により近づいた時点で出現していた．
3.  Preshaping 出現時点と STEF 遂行時間には利き手・
　 非利き手共に負の相関を認めた．Preshaping 出現時






図 4　利き手 ・非利き手の Preshaping 出現時点の比較
図 5　利き手と非利き手の STEF 遂行時間の比較
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Abstract
　This study has three purposes. One examined the comparison at the Preshaping appearance time of the 
dominant hand and non-dominant hand,Two examined the comparison at the STEF accomplishment time 
of dominant hand and non-dominant hand, Three examined the Preshaping appearance time and elaborate 
operation capability, and relevance. In Pre-shaping, a dominant hand was more significantly than a non-
dominant hand delayed. As for the STEF accomplishment time, dominant was significantly quicker in 
accomplishment time than a non-dominant hand.  Preshaping appearance time and STEF execution time had 
negative correlation. With its dominant hand, just before contact was considered that it can perform movement 
processing smoothly from movement experience being abundant.  With non-dominant hand, since movement 
experience was inferior to dominant hand, it was thought according to making Pre-shaping appear at an early 
stage that it was adjusting for vision and somatic sensation information.

